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КЛАССИФИКАЦИЯ НЕЧЕТКИХ ОБРАЗОВ В 
МУЛЬТИМОДАЛЬНОМ ПРИЗНАКОВОМ ПРОСТРАНСТВЕ 
К.К. Кадомский, аспирант каф. компьютерной техники ДонНТУ 
Задача классификации нечетких образов возникает в нечетких 
системах ситуационного управления и поддержки принятия решений, 
где входная информация о состоянии объекта управления представле-
на в нечетком либо лингвистическом виде. Целью классификации яв-
ляется переход от данных к абстрактным категориям ситуаций и ре-
шений (реакций либо действий системы), удобным для построения 
отображения множества ситуаций во множество решений. На практике 
система управления оперирует разнородными данными, которые отно-
сятся к различным перцептивным (сенсорным) и моторным (эффек-
торным) модальностям. Под модальностью применительно к таким 
системам понимают часть данных, связанную с определенной сенсор-
ной либо эффекторной подсистемой. 
В докладе построение классификатора в процессе работы систе-
мы рассматривается как задача кластеризации нечетких образов на 
основе признаков. Эта задача решается с использованием принципов 
теории адаптивного резонанса (adaptive resonance theory, ART). В ли-
тературе описана архитектура FALCON (Fusion Architecture for 
Learning, Cognition, and Navigation), предназначенная для классифика-
ции мультимодальных образов в рамках теории ART. Однако, сущест-
вующие модели сети ART (fuzzy ART, distributed ART) работают с 
аналоговыми (не нечеткими) входными данными. В случае нечетких 
входных данных используются специальные преобразования входного 
образа, что приводит к снижению эффективности классификации. В 
докладе предложена модель сети ART с нечеткими весами связей, ко-
торая а) непосредственно поддерживает нечеткое представление дан-
ных и позволяет повысить эффективность и качество классификации 
нечетких образов; б) может без дополнительных модификаций исполь-
зоваться для классификации мультимодальных нечетких образов.  
Модель классификатора применена в задаче управления мобиль-
ным роботом для формирования функции стоимости на основе обуче-
ния с подкреплением, где в качестве модальностей рассматриваются: 
описание текущей ситуации, описание действия (реакции), вектор 
подкрепления, а также прогноз развития ситуации. Модель апробиро-
вана в составе автоматической системы управления роботом Lego® 
Mindstorms® NXT 2.0. 
 
